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device and ensure safe run of a vehicle through 
improving visibility by correcting the irradiation direction 
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vehicle and the change of a road gradient 
SOLUTION: An irradiation direction control device 1 to 
change the irradiation direction of a lighting fixture 
corresponding to the up-and-down inclination of a 
vehicle in the running direction has a vehicle attitude 
detecting means 2 to detect the attitude of the vehicle, 
a vehicle running condition detecting means 3 to detect 
the running condition including the stop of the vehicle 
and a driving means 5 to direct the irradiation of the 
lighting fixture 6 as desired. When the vehicle stops or 
moves from a road with a small gradient to a road with a 
large gradient or from a road with a large gradient to a 
road with a small gradient, the control means 4 sends a 
control signal to the driving means 5 corresponding to a 
signal from the vehicle attitude detecting means 2 and 
corrects the irradiation direction of the lighting fixture 6 to be kept as predetermined at all 
times. 
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@ Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrichtung eines Fahrzeugscheinwerfers 
@ Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrichtung 

eines Fahrzeugscheinwerfers in Abhangigkeit der Nei- 

gung eines Fahrzeugs In seiner Fahrtrichtung mit: 

einer Fahrzeuglageerfassungsvorrichtung zur Erzeugung 

eines Ausgangssignals entsprechend der Neigung des 

Fahrzeugs in seiner Fahrtrichtung, 

einer Steuervorrichtung zur Ermittlung eines Steuersi- 
gnals zur Korrektur der Beleuchtungsrichtung entspre- 
chend dem Ausgangssignal der Fahrzeuglageerfassung- 
vorrichtung und des Fahrzustandes des Fahrzeugs, und 
einer Einstel I vorrichtung zur Einstellung des Scheinwer- 
fers entsprechend, dem Steuersignal, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Steuervorrichtung (4) eine Fahrbahn- 
gradientenermittlungseinrlchtung zur Ermittlung des 
Fahrbahngradlenten aus dem Ausgangssignal (V) der 
Fahrzeuglageerfassungsvorrichtung (2) aufweist, wobei 
die Steuervorrichtung (4) zur Ubermittlung des Steuersi- 
gnals an die Einstellvorrlchtung (5) vorgesehen isit. wenn 
die Anderung des Fahrbahngradlenten fur eine vorgege- 
bene Zeit oder Fahrtstrecke groi^er als etn vorgegebener 
Referenzwert ist. 
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Beschrelbung 

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf eine Einrich- 
tung zur Einstellung der Beleuchtungsiichtung eines Fahr- 
zeugscheinwerfers gemaB dem Oberbegriff des Patentan- 5 
spruchesl. 

Es sind herkommliche Vonicbtungen bekannt (eine soge- 
nannte automatische Ausgleichsvorrichtung), die in der 
Lage sind, bei einer Verandching der Neigung dcs Fahr- 
zcugs die Bdeuchtungsrichtung der Fahrzeugscheinwerfer 10 
so cinzustcUcn, daB die Bdeuchtungsrichtung der Fahrzeug- 
scheinwerfer in einer vorgegebenen Richtung verharrt. Die 
herkommliche Vorrichtung dieser Art korrigiert manuell 
entsprechend den Insassen (also entsprechend ihrer Anzahl 
Oder ihrer Anordnung) und entsprechend dem B eladungszu- 15 
stand des Fahrzeugs, den Beleuchtungswinkel der Schein- 
werfer bezQglich des urspriinglich eingesteliten Werts fur 
die Fahrzeugscheinweifer, so daB der Beleucbtungszustand 
der Fahrzeugscheinwerfer immer in einem gewUnschten Zu- 
stand gehalten wird, wodurch die Beleuchtungsrichtung der 20 
Fahrzeugscheinwerfer entsprechend einer gewQnschten 
Lichtverteilung gesteuert wkd. 

Wcnn zum Bcispiel eirie Last auf den hinteren Bereich 
des Fahrzeugs wirkt, stcUt die Vorrichtung den augcnblick- 
lichcn longitudinalcn Ncigungswinkcl dcs Fahrzcugkorpcrs 25 
fest und neigt die Faiurzeugscheinwerfer nach unten, da ihre 
Beleuchtungsrichtung beziiglich der Bezugsrichtung nach 
oben geanden wiirde, wenn die Ausrichtung der Fahrzeug- 
scheinwerfer verbieiben wiirde wie sie ist, wodurch die Be- 
leuchtungsrichtung der Fahrzeugscheinwerfer angepafit 30 
wird, so dafi die Fahrzeugscheinwerfer-Beleuchtungsrich- 
tung immer in der Bezugsrichtung gehalten werden kann. 

Jedocfa gibt es bei der oben erwahnten manueUen Ein- 
stellvorricbtung keine Garantie dafilr, dafi die Beleuchtungs- 
richtung des Scheinwerfers immer im optimalen Zustand 35 
bezogen auf die Position dcs Fahrzeugs gehalten werden 
kann. Daher ist im Stand der Technik eine Vorrichtung be- 
kannt, die eine Vorrichtung zum Detektieren der Position 
dcs Fahrzeugs durch FcststcUcn der Neigung und der Hohc 
des Fahrzeugkoipers umfaBt und den Betrag der Anderun- 40 
gen der Neigung des Fahrzeugs basierend auf der Informa- 
tion, die von der Detektions vorrichtung erhalten wird, be- 
rechnet, wodurch ermoglicht wird, die Beleuchtungsrich- 
tung des Scheinwerfers automatisch einzustellen. 

Jedoch wird bei der oben erwahnten, automatischen Ein- 45 
stellvorrichtung, da der Scheinwerfer moglicherweise mit 
einer hohea Frequenz bewegt wird, ein Stellglied in dem 
Einstellmechanismus zum Bewegen des Scheinwerfers be- 
nStigt, der einen schnellen Response und eine hohe Ldjens- 
dauer aufweist. Daher ist die Einstellvorrichtung teuer und 50 
verbraucht eine groBc Mcnge elektrischer Leistung. 

Daher bcstcht zum Vermeiden der oben erwahnten Nach- 
tcilc Bcdarf fiir cine Vorrichtung, die die Beleuchtungsrich- 
tung des Scheinwerfers nur dann korrigiert, wenn das Fahr- 
zeug stillsteht. Jedoch kann in einer solchen Vorrichtung, 55 
wenn das Fahrzeug auf einer StraBe mit einem Gradienten 
halt, die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers nicht kor- 
rigiert werden, bis das Fahrzeug wieder auf einer StraBe mit 
einem kleinen Gradienten halt, was zu einem weiteren Pro- 
blem fiihrt. Wenn das Fahrzeug zum Beispiel auf einer ab- 60 
schttssigen StraBe h^U wird die Beleuchtungsrichtung der 
Scheinwerf^, da die Fahrzeugpositionsdetekdonsvonich- 
lung fesUilelll, daB der vordere Bereich des Fahrezeugs in 
seiner Position niedriger ist, in eine Position korrigiert, die 
bezogen auf die Rcfcrcnzposition ctwas nach oben zcigt, 65 
V/enn danach der Fahrer das Fahrzeug startct, wahrend die 
Beleuchtungsrichtung der Scheinwerfer nach oben korri- 
giert bleibt und das Fahrzeug die abschiissige Strafie entlang 
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fahrt und dann auf einer ebenen Strafie fahrt, wird die Be- 
leuchtungsrichtung der Scheinwerfer, auch wenn das Fahr- 
zeug auf der ebenen StraBe fahrt, immer noch in der nach 
oben komgierten Position verbieiben, bis das Fahrzeug wie- 
der anhalt, was eine £±5bung des Blendens entgegenkom- 
mender Fahrzeuge verursachen und das Gesichtsfeld des 
Fahrers des besprochenen Fahrzeugs verschlechtem kann. 

Eine Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers der eingangs gcnannten 
Art ist aus der Druckschrift DE 43 11 669 Al bckannt. Bei 
dor Eiiuichtung gemaB der gcnannten Druckschrift dicncn 
zwei Sensoren in Verbindung mit einer Steuereinrichtung 
der Ermitdung der Neigung des Fahrzeugs in seiner Fahrt- 
richtung. Die Steuereiruichtung steuert einen Stellmotor, der 
mit dem Scheinwerfer verbunden ist, um dessen Beleuch- 
tungsrichtung der Neigung anzupassen. Dabei bildet die 
Steuereinrichtung einen Mittelwert aus den Sensorsignalen 
innertiaib eines vorgegebenen 2^idntervalls, nadidem die 
Geschwindigkeit des Fahrzeugs einen Mindeslwert iiber- 
schritten hat Die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers 
wird entsprechend diesem Mittelwert angepaBt Nachdem 
diese Ermitdung und diese Anpassung durchgefuhrt wur- 
den, wird keine weitere Mittelwertbildung durchgefuhrt, so- 
lange die Fahrzeuggeschwindigkeit groBer als der genannte 
Mindcstwcrt ist. FaUt die tatsachlichc Geschwindigkeit dcs 
Fahrzeugs unter den gcnannten Mindestwert und steigt da- 
nach iiber den genanntai Mindestwert an, werden die Mit- 
telwertbildung und die Anpassung des Scheinwerfers emeut 
durchgefuhrt. Altemativ schlagt diese Druckschrift vor, daB 
die genannte Mittelwertbildung und die entsprechende An- 
passung der Beleuchtungsrichtung nach einer vorgegebenen 
Zeildaucr emeut durchgefuhrt werden konnen, wobei die 
genannte Zeitdauer sehr viel langer als die Zeitdauer des 
Zeitintervalls zu Mittelung der Sensorsignale ist 

Aus dear Druckschrift DE 42 02 908 Al sind ein Verfah- 
ren zur Regelung der Leuchtweite von Kraftfahrzeugen und 
ein Leuchtweiteiuregler bekannt. Dieses Vcrfahren verwen- 
det cbenfalls Sensoren zur Bestimmung der Fahrzcuglagc 
und cine Steuereinrichtung und cine Stcllcinrichtung zur 
Anpassung der Leuchtweite des Scheinwerfers. Im einzel- 
nen wird gemaB der genanntwi Methode ein Mittelwert aus 
den Sensorsignalen innerhalb eines vorgegebenen Zeitinter- 
valls bestimmt Die Leuchtweite des Scheinwerfers wird da- 
nach gemaB diesem Mittelwert angepaBt Nachdem das 
Fahrzeug losfahrt, ist dieses 2^itintervall zur Bestimmung 
des Mittelwerts relativ kurz. Die Zeitspanne fiir das nachste 
latervall, das sich dem ersten anschlieBt ist groBer als die 
Zeitspanne des erstgenannten Intervalls. Diese Erh5hung 
der Zeitdauer zur Bestimmung des Mittelwerts wird fortge- 
setzt, bis ein Maximalwert erreicht ist. Das beschriebene 
Verfahrcn wird untcrbrochen, wcnn die Fahrzeuggeschwin- 
digkeit und die Fahrzeugbeschleunigung jewcils hoher als 
cin vorgcgcbcncr Wert sind. In diesem Fahrzusiand wird 
keine Bestimmung der Fahrzeuglage und eine entspre- 
chende Anpassung des Scheinwerfers durchgefuhrt Fallt 
danach die Beschleunigung unter den vorgegebenen Wert, 
beginnt das Verfahren emeut bei der erstgenannten Zeit- 
dauer zur Ermittlung des Mittelwertes. Diese Unterbre- 
chung wird nicht durchgefuhrt., wenn die Fahrzeugge- 
schwindigkeit geringer als ein vorgegebener Wert ist 

Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine Ein- 
richtung zur EihsteUung der Beleuchtungsrichtung eines 
Fahrzeugscheinwerfers der eingangs gcnannten Art zu 
schaffen, die in zuverlassiger und kostcngiinstiger Weise die 
Beleuchtungsrichtung eines Fahrzeugscheinwerfers der 
Neigung eines Fahrzeugs in seiner Fahrtrichtung anpaBt 

Diese Aufgabe wird bei einer Einrichtung zur Einstellung 
der Beleuchtungsrichtung eines Fahrzeugscheinwerfers der 
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eingangs genannten Art erfindungsgemaB durch die Merk- 
male des Anspriiches 1 gelost 

Daher kann auf vorteilhafte Weise die Beleuchtungsrich- 
tung des vScheinwerfers korrigiert werden, wenn festgestellt 
wird, daB das Fahrzeug stehl oder wenn festgestellt wird, 5 
daJ3 das Fahizeug von einer StraBe mit einem geringen Gra- 
dienten auf eine Strafie mit einem grofien Gradienten oder 
von einer StraBe mit einem groBen Gradienten auf eine 
StraBe mit einem geringen Gradienten gefahren ist. 

Dcvorzugtc Weiterbildungcn der Erfindung sind in den 10 
Untcranspriichcn dargclcgt. 

Nachfolgend wird die vorliege.nde Erfindung anhand von 
Ausfiihrungsbeispielen in Verbindung mit den dazugehori- 
gen Zeicbnungen naher fceschrieben. In diesen zeigen: 

Fig. 1 ein Blockdiagramm des Aufbaus einer Fahrzeug- 15 
scheiawerfer-Beleuchtungsricbtung-Steuerungsvorrich- 
tuhg. 

Fig. 2 eine schematische Ansicht eines Fahrzeugs zum 
Eiklaren der Hdhehdetektionsvorxichtung, 

Fig. 3 zusanunen mit den Fig. 4 bis 6 eine schematische, 20 
graphische Darstellung des Betrags der zeitlichen Anderun- 
gen des Ausgangssignals des H5hensensors, wenn das Fahr- 
zeug entlang einer StraBe mit eineni groBcn Gradienten 
fahrt, wobci Fig, 3 insbesbndere die Andcrungcn im Aus- 
gang des Hohcnscnsors zcigt, wenn das Fahrzeug zucrst 25 
berg auf fahrt und dann auf einer StraBe mit einem geringen 
Gradienten fahrt. 

Fig. 4 den Betrag der Anderungen im Ausgang des Ho- 
hensensors, wenn das Fahrzeug zunachst auf einer StraBe 
mit einem geringen Gradienten fahrt und dann bergauf fahrt, 30 

Fig* 5 den Betrag der Anderungen im Ausgang des Ho- 
hensensors, wenn das Fahrzeug zunachst bergab und dann 
auf einer Surafie mit einem geringen Gradienten ^hrt. 

Fig. 6 den Betrag der Anderungen im Ausgang des HO- 
hensensors, wenn das Fahrzeug zunachst auf einer StraBe 35 
mit einem geringen Gradienten Sahrt vad dann beigab fahrt. 

Fig. 7 ein FluBdiagramm fur den Korrekturvoigang der 
Beleuchtungsrichtung der Scheinwerfer, 

Fig. 8 cine graphische Darstellung, in der Andcrungcn 
der Ausgangssignalwerte des Hohensensors, der Beleuch- 40 
tungswinkel der Scheinwerfer und die Fahrzeuggeschwin- 
digkeit zusammen gezeigt sind, 

Fig. 9 ein Schaltkreisblockdiagramm eines erslen Aus- 
fiihrungsbeispieis einer Fahrzeugscheinwerfer-Beleuch- 
tungsrichtung-Steuerungsvorrichtung, 45 

Fig. 10 ein Schaitkreisblockdiagramm eines zweiten A^s- 
fiihrungsbeispiels einer Fahrzeugscheinwerfcr-Beleuch- 
tungsrichtung-Steuerungsvorrichtung . 

Fig. 1 zeigt den grundlegenden Aufbau eines Ausftib- 
ningsbeispiels, in der eine Beleuchtungsiichtung-Steue- SO 
rungsvorrichtung 1 ane Fahizeugposidonsdetektionsvor- 
richtung 2, eine Fahrzeug-Fahrzustand-Detektionsvorrich- 
tung 3, cine Stcucrungsvorrichtung 4, cine Eiristcllvorrich- 
tung 5 (die aus einer Einstellsteuerungsvorrichtung 5a und 
einem EinstelLmechanismus 5b besteht) und einen Schein- 55 
werf er 6 umfafiL 

Die Fahrzeugpositionsdeiektionsvorrichtung (Fahizeug- 
iageerfassungsvorrichlung) 2 wird verwendet, um die Posi- 
tion eines FahrTeugs bei seinem Stil Island und/oder beim 
Fahren (einschlieBlich der vertikalen Neigung des Fahr- 60 
zeugs beim Fahren) festzustellen, Wenn zum Beispiel eine 
Fahrzeughohendeiektionsvorrichtung 7 verwendet wird. die 
die Hdhe des Fahrzeugskorpers feslslellt, wie in Fig. 2 ge- 
zeigt, gibt es dn Veifahren zum Messen des Abstandes L 
zwischen der Fahrzeughohendetektionsvorrichtung 7 und 65 
der StraBenoberflache G durch Verwendung von WeUen, 
wie etwa von Ultraschallwellen, Laserstrahlen oder derglei- 
chen, und ein Verfahren, bei dem die Fahrzeughohendetekti- 



onsvorrichtung 7 den Betrag x der Ausdehnung und Kon- 
traktion cinei Federung S feststellt, um den Betrag der An- 
derungen in der vertikalen Position der Achse des Fahrzeugs 
festzustellen, Diese beiden Verfahren sind beide insoweit 
vorieilhaft, als in dem Fahrzeug vorhandene Vonichtungen 
verwendet werden kdnnoi, um die Position des Fahrzeugs 
festzustellen, 

Der Ausgang der Fahrzcugpositionsdeteklionsvorricb- 
tung 2 wird zur Steuerungsvonichtung 4 gesendet und als 
Basisinformation zur Korrekturberechnung der Beleuch- 
tungsrichtung des Schcinwcrfcrs 6 verwendet. 

Die Fahrzeug-Fahrzustands-Detektionsvorrichtung 3 
wird verwendet, um den Fahrzustand des Fahrzeugs (ein- 
schlieBlich des stehenden oder stationaren Zustands des 
Fahrzeugs) festzustellen, wobei das Detektionssignal der 
Fahrzeug-Fahrzustands-Detektionsvpnichtung 3 zur Steue- 
rungsvonichtung 4 ubertragen wird. Ais Fahrzeug-Fahrzu- 
stands-Detektionsvoirichtung 3 kann zum Bdspiel eine 
Fahrzeuggeschwindigkeildetektionsvorrichtung verwendet 
werden, die eine der in dem Fahrzeug vorfaandenen \^rrich- 
tungen ist. Es kann auch jede weitere Art von Information 
verwendet werden, vorausgesetzt, daB sie verwendet werden 
kann, um den Fahrzustand des Fahrzeugs festzustellen. 

Wenn die Steuerungsvorrichtung 4 das Detektionssignal 
der Fahrzcug-Fahrzustands-Dctcktionsvorrichtung 3 crhalt 
und aus diesem Signal feststellt, daB das Fahrzeug stiUsteht, 
sendet die Steuerungsvorrichtung 4 entsprechend der von 
der Fahrzeugpositionsdetektionsvorrichtung 2 erhaltenen 
Information iiber die Fahrzeugposition ein Steuerungssignal 
zur Korrektur der Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers 
6 an die Einstellvorrichtung 5. Wenn sich zum Beispiel im 
stationaren Zustand des Fahrzeugs (slehendes Fahrzeug) der 
vordere Bereich des Fahrzeugs niedriger (oder hoher) als 
der hintere Bereich ist, wird die Beleuchtungsrichtimg des 
Scheinwerf«:s 6 nach oben (oder nach unten) dngestellt, so 
daB die Beleuchtungsrichtung immer im wesentlicben in der 
horizontalen Richtung gebalten werden kann. 

Jedocb h^t das Fahizeug nicht inuner auf einer StraBe mit 
vcrschwindcnd klcincm Gradienten, sonda-n halt auch, wic 
oben beschrieben, manchmal auf einer schrageri StraBe. In 
diesem Fall kann unter Verwendung des oben erwahnten 
Verfahrens zum Einstellen der Beleuchtungsrichtung des 
Scheinwerfers nur helm Stehen des Fahrzeugs die solcherart 
eingestellte Beleuchtungsrichtung nm beim nachsten Halt 
des Fahrzeugs korrigiert werden. 

Daher ist die Steuerungsvorrichtung 4 so aufgebaut, daB 
sie basierend auf der Information der Fahizeugpositionsde- 
tektionsvorrichtung 2 den Betrag der Andenmgen im Gra- 
dienten der StraBe feststellen kann und daher, wenn sich der 
StraBengradient plotzlich andert, die Beleuchtungsrichtung 
des Scheinwerfers 6 andem kann. 

Die Fig. 3 bis 6 sind erklarende Ansichten eines Verfah- 
rens zum FcststcUcn des Betrags der Andcrungcn in dem 
StraBengradienten, wenn ein Hohensensor als Fahrzeugpo- 
sitionsdetektionsvorrichtung 2 verwendet wird. In diesen Fi- 
guren steUt die Abszissenachse die Zeit t dar, und die Ordi- 
natenachse gibt den Ausgangswert V des Hohensensors an. 
In diesen Zeicbnungen ist also der Betrag der Anderungen 
des Ausgangswerts V als Funktion der Zeit gezeigt. 

Insbesondere zeigt Fig. 3 schematisch denBeU^g der An- 
derungen. des Ausgangswerts V, wenn sich das Fahrzeug 
endang einer ansteigenden StraBe und anschliefiend entlang 
einer StraBe mit einem geringen Gradienten bewegl. In die- 
sem Fall fallt, wenn sich das Fahrzeug iiber die ansteigende 
StraBe bewcgt, der Ausgangswert V plotzlich ab. 

Fig. 4 zeigt schematisch den Betrag der Anderungen des 
Ausgangswerts V, wenn sich das Fahrzeug enUang einer 
StraBe mit einem geringen Gradienten und anschlieBend 
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entlang einer ansleigenden StraBe bewegt. In diesem Fall 
steigl, wean das Fahrzeug beginnt, sich uber die ansteigende 
StraBe zu bewegen, der Ausgangswert V plotzlich an. 

Fig. 5 zeigt schematisch den Betrag der Anderungen des 
Ausgangswerts V, wenn sich das Fahrzeug entlang einer ab- 5 
fallenden StraBe luid anschlicBend entlang einer StraBe jnit 
einem geringen Gradienten bewegt In diesem Fall steigt, 
wenn das Fahrzeug iiber die abfallende StraBe gefahren ist, 
der Ausgangswert V plotzlich an. 

Fig. 6 zcigt schematisch den Betrag der Anderungen des 10 
Ausgangswerts V, wenn sich das Fahrzeug entlang cincr 
StraBe mit einem geringen Gradienten und anschlieBend 
entlang einer abfallenden StraBe bewegt. In diesem Fall 
faUt, wenn das Fahrzeug beginnt, sich iiber die abfallende 
StraBe zu bewegen, der Ausgangswert V plotzlich ab. 15 

Diese Figuren zeigen deutlich, daB der Betrag der Ande- 
rungen in den SuraBengradienten in dem Betrag der Ande- 
rungen des Ausgangs des Hohensensors wiedeigegeben 
wird, wenn das Fahrzeug von einer StraBe mit einem gerin- 
gen Gradienten auf eine StraBe mit einem groBen Gradien- 20 
ten ^hrt oder wenn das Fahrzeug von einer StraBe mit ei- 
nem groBen Gradienten auf eine StraBe mit einem geringen 
Gradienten fahrt 

Wenn daher der Betrag der zeitlichen Anderungen des 
Dctcktionssignals der Fahrzcugppsitionsdctcktionsvorrich- 25 
tung 2 groBer oder gleich einem Referenzwert ist, kann fest- 
gestellt werden, daB sich der Gradient der StraBe geandert 
hat, und die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers 6 kann 
entsprechend dem Detektionssignal der Fahrzeugpositions- 
detektionsvonichtung 2 geandert werden. Hntsprechend die- 30 
ser Art der Konrektur kann die Beleuchtungsrichtung des 
Scheinwerfers 6 in der richtigen Richtung eingestellt wer- 
den, wenn sich das Fahrzeug von einer ansteigenden oder 
abfallenden StraBe auf eine StraBe mit geringem Gradienten 
Oder umgekehrt bewegt 35 

Bei dem vorliegenden Verfahrcn ist die Steuerungsvor- 
richtung 4 so aufgebaut, daB sie den Betrag der Anderungen 
in den StraBengradienten oitsprechend der von der Fahr- 
zcugposidonsdctcktionsvorrichtung crzcugtcn Information 
festslellen kann, was den Aufbau der Beleuchtungsrichtung- 40 
Steuerungsvorrichtung vereinfachen kann. Jedoch ist die Er- 
findung nicbt darauf beschrankt, sondem es kann auch eine 
Vorrichtung zum Feststellen der StraBengradienten oder ih- 
rer Andeningsbetrage getrennt von der Fahrzeugpositions- 
detektionsvorrichtung 2 vorgesehen sein, und die Steue- 45 
rungsvorrichtung 4 kann die Anderungsbetrage in den Stra- 
Bengradienten entsprechend der Information festsleUen, die 
von der getrennt vorgesehenen Detektionsvorrichtung be- 
reitgestellt wird. 

AuBerdem kann vorzugsweise, urn zu verhindern, daB die 50 
Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers 6 ungewoUt konrir 
giert wird, wenn eine zeitwdlige, plotzliche Anderung in 
der Position des Fahrzcugs auftritt oder der Schcinwcrfcr 6 
auf Gruiid von auB^en Storungen falsch bedient wird, wenn 
das Fahrzeug zum Beispiel plotzlich losfahrt oder abbremst, 55 
ein Schwellwert fiir die Zeit bei der Detektion des StraBen- 
gradienten eingerichtet sein, und nur wenn der Betrag der 
Anderungen in dem Detektionssignal der Fahrzeugpositi- 
onsdetektions vorrichtung 2 ein en vorgegebenen Referenz- 
wert ubersteigt und dieser IJberschreitungszustand fur eine 60 
Tjsii groBer oder gleich einem Schwellwert fUr die Zeitdauer 
andauert, wird die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers 
6 korrigiert. Oder es kann ein Schwellwert fur die Fahrts- 
trecke des Fahrzeugs eingestellt werden, und nur wenn der 
Betrag der Anderungen in dem Detekdonssignal der Fahr- 65 
zeugpositionsdetektionsvoirichtung 2 einen vorgegebenen 
Referenzwert ubersteigt und dieser Oberschreitungszustand 
fiir eine Strecke groBer oder gleich dem Schwellwert fur die 
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Fahrtstrecke andauert, wird die Beleuchtungsrichtung des 
Scheinwerfers 6 korrigiert, AuBerdem konnen diese 
Schwellwerte auf verschiedene andere Weisen eingestellt 
werden. Sie konnen zum Beispiel als konstanteWerte . einge- 
stellt werden, oder sie konnen als variable Werte eingesteUt 
werden, die sich zum Beispiel mit der Fafarzeuggeschwin- 
digkeit andern. 

Fig. 7 ist ein FluBdiagramm des von der Steuerungsvor- 
richtung 4 durchgefuhrtcn Steuerungsvorgangs, Zunachst 
wird in einem Schritt SI entsprechend der Information von 
der Fahrzcug-Fahrzustand-Dctcktionsvorrichtung 3 iibcr- 
priift, ob das Fahrzeug steht oder nicht. Wenn festgestellt 
wird, daB das Fahrzeug steht, geht der Ablauf zu Schritt S5, 
und wenn festgestellt wird, daB das Fahrzeug fahrt, geht der 
Ablauf zu Schritt S2. 

Nach dem Feststellen der Position des Fahrzeugs durch 
die Fahrzeugpositionsdetektionsvorrichtung 2 in Schritt S2 
wird in Schritt S3 aus dem BeU:ag der zeitlichen Verande- 
nmgen in dem Detekdonssignal uberpriift, ob der Betrag der 
Anderungen im Gradienten der StraBe groB ist oder niche. 
Wenn festgestellt wird, dafi der Betrag der Anderungen in 
dem SuraBengradienten groB ist, geht der Ablauf zu Schritt 
S4. Andemfalls geht der Ablauf zu Schritt S6. . 

In Schritt S4 wird uberpriift, ob der Zustand, in dem der 
Betrag der Anderungen des von dor Fabrzcugpositionsdc- 
tektionsvorrichtung 2 erzeugten Detektionssignals groBer 
oder gleich einem vorgegebenen Referenzwert ist, iiber eine 
vorgegebene Zeitdauer andauert oder nicht. Wenn festge- 
steUt wird, daB ein solcher Zustand andauert, geht der Ab- 
lauf nach Schritt S5. Andemfalls geht der Ablauf nach 
Schritt S6. Wenn hier ein Schwellwert fur die Fahrtstrecke 
anstelle eines Schweliwcrts fiir die Zeitdauer verwendet 
wird, wird in Schritt S4 iiberpruft, ob der Zustand, in dem 
der Betrag der Anderungen des von der Fahrzeugdetektions- 
vorrichtong 2 erzeugten Detekdonssignals gr5Ber oder 
gleich einem vorgegebenen Referenzwert ist, Uber eine vor- 
gegebene Fahrtstrecke andauert oder nicht 

In Schritt S5 ubertragt die Steuerungsvorrichtung 4 ent- 
sprechend der Information von der Fahrzcugpositionsdctck- 
tionsYorrichtung 2 ein Steuerungssignal an die Einstell- 
steuerungs vorrichtung 5a, das bewirkt, daB die Beleuch- 
tungsrichtung des Scheinwerfers 6 in einer bestimmten 
Richtung gehalten wird und die Beleuchtungsrichtung des 
Scheinwerfers 6 durch den Einstellmechanismus 5 korrigiert 
wird. Danach geht der Ablauf zuriick zum ersten Schritt SI. 
In Schritt 6 kann die Korrektur der Beleuchtungsrichtung 
des Scheinwerfers 6 nicht durchgefiihrt werden, soridem der 
Ablauf geht zuriick zum ersten Schritt SI. 

Die Koirektur der Beleuchtungsrichtung des Scheinwer- 
fers 6 in Schritt S5 wird durch die Einstellvorrichtung basie- 
rend auf dem von d^ Steuerungsvorrichtung 4 erzeugten 
Steuerungssignal durchgefiihrt Als Verfahren zum Durch- 
fiihrcn cincr solchcn Korrektur stchcn die beidcn folgcndcn 
Verfahren zur Verfugung: 

1) ein Verfahren zum Neigen des gesamten Schein- 
werfers; und 

2) ein Verfahren zum Bewegen einer Komponente 
(zum Beispiel der T^inse, eines Reflektors, einer Ab- 
schattung oder dergleichen) des oplischen Systems des 
Scheinwerfers. 

Das Verfahren 1) ist das einfachste Verfahren zum An- 
dern des Beleuchtungsmusters des Scheinwerfers 6 inner- 
halb einer vertikalen Ebene, in der der gesamte Scbeinwer- 
fer um eine Drehachse gedreht wird, um dadurch dwi Bc- 
leuchtungswinkel des Scheinwerfers 6 beziiglich einer hori- 
zontalen Ebene einschliefilich der optischen Achse des 
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Scheinwerfers zu andem. Zum Beispiel kann in dem Verfah- 
ren 1) ein Einstellmechanismus verwendet werden, bei dem 
die rechten und linken Seitenoberflachen des Scheinwerfers 
6 drehbar gelagen sind und die Drehachse des Scheinwer- 
fers 6 direkt von einer Antriebsquelle, wie etwa einem Mo- 5 
tor Oder dergleichen. gedreht wird, oder ein an dem Schein- 
werfer 6 befestigtes oder mit diesem einstiickig geformtes 
Element wird von der Einstellvorrichtung 5 gedreht. Als 
Beispiel fur einen solchen Scheinweifer gibt es einen 
Scheinwerfer mit einem Mechanismus, der das Drehmo- 10 
mcnt des Motors iibcr cincn t)bcrtrag;ungsmcchamsmus un- 
ter Verwendung eines Schneckengetriebes als Drehmoment 
fiir den Scheinweifer verwendet (siehe zum Beispiel die ja- 
panische PatentverofFentlichung Nr. Sho. 63-166672). 

In dem Verfahren 2) wird ein Aufbau verwendet, bei dem 15 
der Reflektor des Scheinwerfers 6 von der HLnstellvorrich- 
tung 5 innerhalb einer vertikalen Ebene einschiieBlich der 
optischen Achse des Scheinwerfers rotiert wird, um dadurch 
die Richtung des von dem Reflektor reflektierten lichts zu 
andem. Zum Beispiel gibt es einen Aufbau. in dem ein Teil 20 
des Reflektors drehbar auf dem Scheinwerfer gelagert ist, 
und damit ein auf dem anderen Teil des Scheinwerfers mon- 
tiertes Schraiibenelemcnt zum Hnstellen des Neigungswin- 
kcls der vo-bleibcndcn Teile des Reflektors von einem Mo- 
tor rotiert werden kann, wird ein t)bcrtragungsmccbanismus 25 
mit einem Schneckengetriebe verwendet (siehe zum Bei- 
spiel die japanische PatentverSfFentlichung Nr. Sho. 59- 
195441). Oder es gibt einen Aufbau, bei dem die Linse von, 
dem Einstellmechanismus 5 geneigt wird, um dadurch die 
Richtung des Lichtkegels des Scheinwerfers zu andem, der 30 
durch diese Linse erzeugt wird (siehe zum Beispiel die japa- 
nische Patentverolfentlichung Nr. Hei. 7-37405). Hier kann, 
statt die Gesamtheit von Reflektor und Linse zu neigen, nur 
ein Teil von diesen in seiner Position gesteuert werden, um 
dadurch den Hauptbereich des Lichtkegels in eine ge- 35 
wQnschte Richtung zu steuern. 

Wenn cine Abschattung zwischen dem Reflektor und der 
Linse angeordnet ist, kann die Abschattung von der Hnstell- 
vorrichtung 5 bcwcgt werden, um dadurch die Licht-Schat- 
ten-Grenze in dem Lichtverteilungsmuster des Scheinw^- 40 
fers 6 in der vertikalen Richtung zu andem (siehe zum Bei- 
spiel die japanische PatentverofFentlichung Nr. Hei. 7- 
29401). 

Weifcerhin sind vetschiedene weiiere Ausfiihrungsformen . 
entsprechend den Anordnungen der optischen Komponen- 45 
ten des Scheinwerfers 6 moglich; zum Beispiel konnen der 
Reflektor imd die Lichtquelle, die Linse und der Reflektor 
Oder die Linse und die Abschattung zusammen von der Ein- 
stellvorrichtung 5 bewegt werden, um dadurch die Richtung 
des Lichtkegels des Scheinwerfers in der vertikalen Rich- 50 
tung zu andem. 

Zusatzlich kann in jedem der Verfahren 1) und 2) die Be- 
Icuchtungsrichtung des Scheinwerfers 6 stufcnwcisc oder 
kontinuierlich gesteuert werden. 

Fig. 8 ist eine graphische Darstellung, in der fur den Fall, 55 
daB ein Fahrzeug ausgehend von einer Strafie mit einem ge- 
ringen Gradienten entlang einer abfallenden StraBe fahrt 
und dann wieder dne kurze Zeit entlang einer StraBe mit ei- 
nem geringen Gradienten fahrt. und dann anhalt, die jeweili- 
gen zeitlichen Anderungsbetrage des Ausgangswerts V des 60 
Hohensensors, des Beleuchtungswinkels 0 des Scheinwer- 
fers 6 und des Ausgangssignals vs des Fahrzeuggeschwin- 
digkeilssensors gezeigt sind. In der iia oberen Bereich der 
Fig. 8 gezeiglen Kurve, die den Anderungsbctrag des Aus- 
gangswerts V zcigt, stellt das Bezugszeichen Va einen De- 65 
tektionswcrt dar, der auf der abfallenden StraBe detektiert 
wird, und das Bezugszeichen Vb stellt einen Detektionswert 
dar, der auf der StraBe mit geringem Gradienten detektiert 



8 

wird, wahrend T^h fur eine Beurteilungszeit ftir die Detek- 
tibn der Anderungen in den StraBengradienten steht In der 
in der Mitte der Fig. 8 gezeigten Kurve, die den Anderungs- 
betrag des Beleuchtungswinkels 6 zeigt, stellt 6a den Be- 
leuchtungswinkel dar. wenn das Fahrzeug auf einer schra- 
gen Fahrbahn fahrt, wahrend Bh den Bcleuchtungswinkel 
darstellt, wenn das Fahrzeug stiUsteht. In der im unteren Be- 
reich der Fig, 8 gezeigten Kurve, die die Anderungen im 
Ausgangssignal vs angibt, steht die Periode Tm, wahrend 
der ein Impulszug andauert, ftir eine Periode, wahrend der 
das Fahrzeug fahrt, wohingcgcn die Periode To, wahrend 
der kein Impulszug vorhanden ist, fur eine Periode steht, 
wahrend der das Fahrzeug stillsteht. 

In diesem Beispiel ist, wenn das Fahrzeug von einer 
StraSe mit einem geringen Gradienten auf eine abfallende 
StraBe fahrt, der Betrag der Anderungen im Ausgangswert 
V des Hohensensors ^oBer oder gleich dem Referenzwert, 
und der derart hohe Anderungsbetrag dauert fur eine Zeit 
langer oder gleich einer Beurteilungszeit Tsh an. Daher wird 
der Beleuchtungswinkel des Scheinwerfers 6 nach dem Ver- 
streichen einer Zeit Tsh von null auf Oa korrigiert. Wenn das 
Fahrzeug nach dem Fahren auf der abfallenden StraBe auf 
eine StraBe mit geringem Gradienten fahrt, ist der Ande- 
rungsbetrag des Ausgangswerts V des Hohensensors groBer 
oder gleich einem Referenzwert, und der derart hohe Ande- 
rungsbetrag dauert fiir eine Zeit liinger oder gleich einer Be- 
urteilungszeit Ibh an. Daher wird der Beleuchtungswinkel 
des Scheinwerfers 6 nach dem Verstreichen einer Zeit Tsh 
von 9a auf null korrigiert Wenn das Fahrzeug danach fiir 
eine Zeitperiode To anhalt, wird der Beleuchtimgswinkel 
des Scheinwerfers 6 entsprechend der dann aktueUen Posi- 
tion des Fahrzeugs korrigiert, Wenn zum Beispiel der Lade- 
zustand des Fahrzeugs durch Ausladen der Last verMndert 
wird, wird der Beleuchtungswinkel des Scheinwerfers 6 auf 
einen >^^kel 6b korrigiert 

Wie oben beschrieben, kann ein Schwellwert fiir den 
Fahrtwcg (der mit Ls bezeichnet wird) fiir die Beurteilungs- 
zeit eingesctzt werden, und der Beleuchtungswinkel 8 kann 
korrigiert werden, wenn das Fahrzeug kontinuierlich fiber 
eine Strecke groBer oder gleich dem Schwellwert Ls ^hrt, 
wobei der detektieite Wert des Hohensensors groBer als der 
Referenzwert ist, oder der Schwellwert kann entsprechend 
der Fahrzeuggeschwindigkeit vs entsprechend der Glei- 
chung Tsh = Ls/vs ( 0) geandert werden. 

In der oben stehenden Beschreibung ist die Zahl der Ho- 
hensensoren, die in dem Fahrzeug angeordnet sind, fur die 
Einfachheit der Beschreibung auf eins gesetzt Dies ist je- 
doch keineEinschrSnkung, und es sind auch andere Ausfuh- 
rungsformen moglich, Zum Beispiel konnen einige Senso- 
ren aus einer Mehrzahl von Sensoren, die in den vorderen 
und hinteren imd/odcr rechten und linken Bcrcichcn des 
Fahrzeugs angeordnet sind, ausgewahlt werden, und dieDe- 
tektionssignale der ausgcwahltcn Sensoren konnen verwen- 
det werden. Insbesondere konnen von in den vorderen und 
hinteren Bereichen des Fahrzeugs und in den rechten und 
linken Bereichen des Fahrzeugs angeordneten Sensoren die 
Sensoren in den rechten und linken Bereichen ausgewahlt 
werden, und dor Mittelwert der ausgewahlten Sensoren kann 
verwendet werden. Oder es kann von vier Sensoren, die. in 
den vorderen, hinteren, linken, beziehungsweise rechten Be- 
reichen des Fahrzeugs angeordnet sind, ein Paar von diago- 
nal in einem Viereck mit den vier Sensoren an den vier Ek- 
ken angeordneten Sensoren ausgewahlt werden (zum Bei- 
spiel ein Paar aus einem linken, vorderen Sensor und einem 
rechten, hinteren Sensor oder ein Paar aus einem rechten, 
vorderen Sensor und einem linken, hinteren Sensor), und 
nur die detektierten Signaie des derart ausgewahlten Sensor- 
paars werden verwendet. Oder es konnen nur die detektier- 
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ten Signale von zwei Sensoren verwendet werden, die sich 
in dem vorderen beziehungsweise hinteren Bereich des 
Fahrzeugs aber auf derselben geraden, sich in der longitudi- 
nalen Richtung des Fahrzeugs erstreckenden Linie befinden 
(zum Beispiel Sensoren, die in dem vorderen und hinteren 5 
Bereich des Fahrzeugs auf der rechien oder linken Seite des 
Fahrzeugs angeordnetsind). 

. In den Fig. 9 und 10 sind ein erstes und ein zweites Aus- 
fuhrungsbeispiel einer Fahrzeugschcinwerfcr-Bcleuch- 
tungsrichtung-Steuerungsvoriichtung . 10 

Insbcsondcrc zcigt Fig* 9 cin Blockdiagramm cincr Fahr- 
zeugscheinwerfer-Beleuchtungsrichtung-Steuerungsvor- 
richtung nach einem ersten Ausfiihningsbeispiel, In diesem 
Ausfiihrungsbeispiel besteht das Fahrzeugpositionsdetekti- 
onsvoxrichtung (Fahrzeuglageerfassungsvorrichtung) 2 aus 15 
vier Hdhensensoren 9, die in der Nahe der vorderen und hin- 
teren linken und rechten Rader des Fahrzeugs angeordnet 
sind. 

Die Steuervoirichtung 4 umfaBt einen Mlkrocomputer 10, 
in den die Detektionsspanhungen vier H5hensensoren 9 20 
und die Ausgangssignale dnes Fahrzeuggeschwindigkeits- 
sensors 11, der der zuvor beschriebenen Fahrzeug-Fahrzu* 
stand-Detcktionsvordcbtung 3 entsprich't, eingegeben wer- 
den. Wcnn ein EEN-Schalter 12 fiir den Scheinwerfer 6 beta- 
tigt wird, wird cine Vcrsorgungsspannung von cincm Kon- 25 
stantspannungsversorgungsschaldcreis 13 und ein. Resetsi- 
gnal von einem Resetschaltkreis 14 an den Mlkrocomputer 
10 ahgelegt AuBerdem sind ein nicht fliichtiger Speicher 15 
(wie etwa ein elektrisch loschbares EEPROM oder derglei^ 
chen) zum Speicherh von Steuerungsprogrammen und Da- 30 
tenwerten und ein Oszillator 16 zum Erzeugen eines Taktsi- 
gnals zusatzlich mit dem Mlkrocomputer 10 verbunden. 

In den Mikrocomputer 10 wird iiber eiiien Schalter 17 ein 
Auswahlsigoal eingegeben, das verwendet wird, um anzu^ 
weisen, ob die oben beschriebene Steuerung der Beleuch- 35 
tungsrichtung des Scbeinwerfers durchgefuhrt werden soli 
oder nicht Der Grund fur die Hngabe des Auswahlsignals 
ist folgender: wenn ein Scheinwerfer an einem Fahrzeug ' 
mpnticrt wird und die Bclcuchtungsrichtung des Schcinwer- 
fers erstmalig eingestellt wird oder wenn eine Inspektion 40 
des Scheinwerfers durchgefuhrt wird, sind, wenn die oben 
beschriebene Korrektursteuerung der Beleuchtungsrichtung 
des Scheinwerfers durchgefuhrt wird, dieser Einstellvor- 
gang und die Inspektion schwierig durchzufiihren. In die- 
sem Fall kann durch Betatigung des Schalters 17 die Be- 45 
leuchtungsrichtung des Scheinwerfer in einen nicht gesteu- 
erten Zustand versetzt werden, in dem keine Korrektursteue- 
rung durchgefuhrt wird (zum Beispiel in einen Zustand, in 
dem der Beleuchtungswinkel des Scheinwerfers in einem 
vorgegebenen Winkel fest ist). Wenn dann die wahrend der 50 
Erstetnstellungszeit detektierten Daten des Hohensensors 9 
in dem oben erwahntoi Speicher gespeichert werden, kann 
die BclcuchtUDgsiichtung des Scheinwerfers wahrend und 
nach der Ersteinstellungszeit mit der Fahrzeugposition der 
ErsteinsteUung als Referenz gesteuert werden. 55 

Ein Widerstandnetzwerk 18, das der oben erwahnten Ein- 
stellsteuerungsvorrichtung 5a entspricht, wird verwendet, 
um das Ausgangssignal des Mikrocomputers 10 in ein Ana- 
logs! goal umzuwandeln, und dieses an die Steltglieder 19 
und 19'. die hinter diesem angeordnet sind, auszugeben. In 60 
diesem FaU wird ein Stellglied des Stromeingangstyps ver- 
wendet, und der Scheinwerfer oder dessen Komponenlen 
konnen von diesen Stellgliedem 19 und 19' eingestellt wer- 
den, um die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers zu 
korrigiercn. Ilicr wird ein Stellglied 19 verwendet, um die fi5 
Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers auf der rechten 
Seiten des vorderen Bereichs des Fahrzeugs zu korrigieren, . 
wahrend das andere Stellglied 19' verwendet wird, um die 



Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers auf der linken Sei- 
ten des vorderen Bereichs des Fahrzeugs zu korrigieren. 

Fig. 10 zeigt eine Fahrzeugscheinwerfer-Beleuchtungs- 
richtung-Steueningsvorrichtung 8A nach dem zweiten Aus- 
fiihrungsbeispiel, bei der ein Potentiometer und ein Gleich- 
strommotor als Steilglieder verwendet werden. Da der 
grbfite Teil des zweiten Ausfiihrungsbeispiels dem ersten 
Ausfiihrungsbeispiel ahnlich ist, werden dieselben Bezugs- 
zeichen fiir die dem ersten Ausfiihrungsbeispiel entspre- 
chenden Berdche verwendet, und ihrc Beschreibung wird 
nicht wicdcrhoit 

In dem zweiten Ausfiihrungsbeispiel gibt es zwei Motor- 
antriebsschaltkreise 20 und 20', die der oben beschriebenen 
Einstellsteuerungsvorrichtung 5a entsprechen und zur 
Steuerung der Drehbewegungen von zwei Motoren 21 be- 
ziehungsweise 21' entsprechend einem von dem Mikrocom- 
puter 10 ausgegebenen Steuerungssignal verwendet werden. 

In diesem Fall besteht der Einstellmechanismus 5 aus den 
Motoren 21 (21') imd aus Potentiometem 22 (22*). Wenn 
zum Beispiel ein Reflektoi; der in dem Scheinwerfer ange- 
ordnet ist, in einer vertikalen Ebene einscbliefilich der opti- 
schen Acbse geneigt wird, um dadurch die Beleuchtungs- 
richtung des Scheinwerfers zu andem, wird der Reflektoi: 
von den briden Motoren 21 und 21 geneigt, und dann wird 
der Ncigungswinkcl des Rcflcktors von den Potentiometem 
22 und 22' (mit einer A/D-Umwandlung und ahnlichem) 
festgestellt und in den Mikrocomputer 10 eingegeben^ Der 
Mikrocomputer 10 gibt also das Steuerungssignal so lange 
in die Motorantriebsschaltkreise 20 und 20' ein, bis der Nei- 
gungswinkel des Reflektors, der von den Potentiometem 22 
und 22' festgesteUt wird, einem Zielwinkel entspricht. 

Weiterhin kann entsprechend einer weiteren Ausfiih- 
rungsform der Scheinwerfer oder seine Komponenten durch 
Yerwendung eines Schrittmotors eingestellt oder gesteuert 
werden, umi dadurch die Beleuchtungsrichtung des Schein- 
werfers zu korrigieren. Mit anderen Worten kann der kon- 
krete Aufbau der Einstellvorrichtung 5 entsprechend dem 
Aufbau des Scheinwerfers stark unterschiedlich sein. 

Wic aus der vorstehcndcn Beschreibung klar vcrstandlich 
wird, ist es entsprechend der genaruaten Ausfuhrungsbei- 
spiele, dia die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers nur 
dann korrigiert wird, wenn festgestellt wird, daB das Fahr- 
zeug stillsteht, Oder wenn festgestellt wird, daB das Fahr- 
zeug vori einer StraBe mit einem geringen Gradienten auf 
eine StraBe mit einem groBen Gradienten oder von einer 
StraBe mit einem groBen CJradienten auf einen StraBe mit ei- 
nem geringen Gradienten fahrt, nicht notwendig, daB die 
Einstellvorrichtung eine hohe Antwongeschwindigkeit und 
eine groBe Lebensdauer besitzt, so daB die Kosten fiir die 
Fahrzeu gschein werfer-B eleuchtungsrich tung-Steuerungs- 
vorrichtung und ihr Leistungsverbrauch im Rahmen gehal- 
ten werden k5nnen. Auch wenn das Fahrzeug auf einer 
Strafic mit einem Gradienten anhalt, kann der Anderungsbc- 
trag in dem Gradienten der StraBe festgestellt werden, und 
somit karm, ohne auf das nachste Anhalten des Fahrzeugs zu 
warten, die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers korri- 
giert werden. 

Entsprechend. der Ausfuhrungsbeispiele ist es, da die 
Steuerungsvorrichtung den Betrag der Strafiengradienten 
entsprechend dem Betrag der zeitlichen Anderungen der 
Ausgangssignalwerte der Fahrzeu gpositionsdetektionsvor- 
richtung feststeUt, nicht notwendig. eine spezielle Vorrich- 
tung zuinFestsiellen von StraBengradienlen vorzusehen. 

Weiterhin wird entsprechend der Ausfuhrungsbeispiele, 
wenn ein Zustand, in dem der Ausgangssignal wert der Fahr- 
zeugpositionsdetektionsvorrichtung groBer oder gleich ei- 
nem vorgegebenen Referenzwert ist und iiber ane vorgege- 
bene Zeit oder eine vorgegebene Fahrtstrecke andauert, fest- 
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gestellt, daB das Fahrzeug von einer StraBe mit einem gerin- 
gen Gradienten auf eine StraBe mit einem groBen Gradien- 
ten Oder von einer StraBe mit einem groBen Gradienten auf 
cine StraBe mit einem geringen Gradienten gefahren isL 
Dies beseitigt die Moglichkeit, daB die Beleuchtungsrich- 5 
tung des Scheinwerfcrs aus Afersehen korrigiert wird, wenn 
das Fahrzeug plotzlich losfahrt oder anhalt, wodurch es 
moglich wird, eine falschlichc Korrcklur der Beleuchtungs- 
richtung des Scheinwetfers zu vcrliindem, 

10 

Patmtanspriicbc 

1. Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers in Abhangigkeit der 
Neigung eines Fahrzeugs in seiner Fahrtrichtung mit: 15 * 
einer Fahrzeuglageerfassungsvorrichtung zur Krzeu- 
gung eines Ausgangssignals entsprechend der Neigung 

des Fahrzeugs in seiner Fahrtrichtung, 

einer Steuervonichtung zur Ermittlung eines Steuersi- 

gnals zur Koirektur der Beleuchtungsrichtung entspre- 20 

chend dem Ausgangssignal der Fahrzeuglageerfas- 

sungvorrichtung und des Fahrzustandcs des Fahrzeugs, 

und 

einer Einstellvorrichtung zur Einstellung des Schein- 
werfcrs entsprechend dcm Stcucrsignal, dadurch ge- 25 
kennzdchnet, daB die Steuervorrichtung (4) eine 
Fahrbahngradientenermittlungseiniichtung zur Ermitt- 
lung des Fahrbahngradienten aus dem Ausgangssignal 
(V) der Fahrzeuglageerfassungsvorrichtung (2) auf- 
weist, wobei die Steuervorrichtung (4) zur Obermitt- 30 
lung des Steuersignals an die Einstellvorrichtung (5) 
vorgesehen ist, wenn die Anderung des Fahrbahngra- 
dienten fiir eine vorgegebene Zeit oder Fahrtstrecke 
grGfi^ als ein vorgegebener Referenzwert ist 

2. Einrichtung zur Hnstellung der Beleuchtungsrich- 35 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzcichnct, daB eine Fahrzustandermitt- 
lungseinrichtung (3) zur Ermittlung eines Fahrzustan- 
dcs des Fahrzcu^cs cinschlicBlich cincs stationarcn Zu- 
stands und zur Ubertragung eines Zustandssigiials an 40 

• die Steuervorrichtung (4) in Abhangigkeit einer Bewe- 
gung oder eines StiUstands des Fahrzeugs vorgesehen 
ist, wobei die Steuer\'orrichtung (4) zur Obermittlung 
des Steuersignals an die Einstellvorrichtung (5) vorge- 
sehen ist, wenn das Zustandssignal fiir einen Stillstand 45 
des Fahrzeugs iibertragen ist. 

3. Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers nach Anspruch 1 
Oder 2, dadurch gekcnnzeichnet, daB die Fahrbahngra- 
dientenermittlungseinrichtung zur ErmitUung des 50 
Fahrbahngradienten aus der zeitlichen Anderung des 
Ausgangssignals (V) der Fahrzeuglageerfassungsvor- 
richtung (2) vorgesehen ist. 

4. Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers nach einem der An- 55 
spriiche 1 bis 3, dadurch gekcnnzeichnet, daB der Refe- 
renzwert in Abhangigkeit einer Fahrzeiiggeschwindig- 
keit veranderbar ist. 

5. Rinrichfung zur. Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers nach einem der An- 60 
spriiche 1 bis 4, gekeimzeichnet durch einen Schalter 
(17) zur Deaktivierung der Einrichtung zur Einstellung 
der Beleuchtungsrichtung des Fahrzeugscheinwerfers. 
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